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Penelitian ini dilatarbelakangi oleh melimpahnya hasil budidaya tambak 
udang windu di pulau Tarakan dan hasilnya akan dikirim ke berbagai Negara, 
sehingga membutuhkan ketelitian dan keakuratan yang baik dalam hal pensortiran 
udang windu yang akan dikirim tersebut, sedangkan perusahaan – perusahaan 
udang yang ada saat ini masih menggunakan karyawan untuk mensortir udang 
yang akan dikirm tersebut dengan menggunakan pengalaman dan perasaan. 
Sehingga hasilnya kurang optimal. Maka dari itu perlunya suatu alat yang mampu 
mensortir udang windu secara otomatis dan akurat dimana menggunakan acuan 
berat atau massa sebagai variabel pensortiran yang akan menghasilkan dua tipe 
udang yang berbeda dengan sensor load cell sebagai sensor pembaca berat yang 
akan mengirimkan data analog ke mikrokontroler arduino uno sehingga pintu 
yang digerakkan oleh motor servo akan terbuka dan menjatuhkan udang ke wadah 
yang sesuai dengan berat udang. 
Metode penelitian yang digunakan adalah penelitian eksperimen. Penelitian 
eksperimen yang dilakukan adalah metode penelitian eksperimental. Dengan 
melakukan eksperimen terhadap variabael-variabel kontrol (input) untuk 
menganalisis output yang dihasilkan. Output  yang dihasilkan akan dibandingkan 
dengan output  tanpa adanya pengontrolan variabel. 
Hasil penelitian ini adalah sebuah timbangan otomatis pensortir udang windu 
yang akan penyeleksi udang windu berdasarkan berat yang telah ditentukan. 





A. Latar Belakang Masalah  
Wilayah kota Tarakan, provinsi Kalimantan Utara yang memiliki luas 
wilayah 250,80 km2 dengan penduduknya berasal dari berbagai suku yang ada di 
Indonesia sehingga mata pencahariannya sangat majemuk. Akan tetapi dengan 
kondisi alam yang sekelilingnya terdapat hutan bakau dan sungai-sungai yang 
berada di antaranya mendorong sebagian masyarakatnya memanfaatkan untuk 
membudidayakan udang windu sebagai mata pencaharian mereka. Disamping 
membudidayakan udang windu, mereka juga membudidayakan ikan bandeng dan 
kepiting bakau untuk menambah penghasilan. 
Hal ini mengakibatkan melimpahnya hasil dari sektor budidaya udang 
windu. Dalam hal ini sejalan dengan ajaran Islam yang menganjurkan kepada  
umat manusia untuk memanfaatkan sumber daya alam sebaik – baiknya, karena 
dengan umat manusia melaksanakan yang telah di anjurkan tersebut, maka secara 
tidak langsung telah bersyukur atas apa yang telah Allah swt berikan kepada umat 
manusia dan dalam memanfaatkan sumber daya alam, manusia diwajibkan untuk 
tidak memanfaatkannya secara berlebihan dan sesuai dengan aturan Islam dan 
undang undang yang berlaku agar bertahan sampai dimasa yang akan datang. 
Dengan melimpahnya hasil dari sektor udang ini, maka menjamurlah 
perusahaan - perusahaan pengepul udang windu yang salah satunya adalah 
CV.Mustika Tarakan yang mengirim udang - udang windu hasil dari budidaya 
masyarakat ke berbagai negara, misalnya Malaysia, Singapura dan Jepang. Hal ini 
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tentu saja mengharuskan CV.Mustika Tarakan mensortir type udang sesuai 
keinginan pasar yang sangat mengutamakan kualitas yang baik, hal inipun 
menjadi salah satu permasalahan perusahaan-perusahaan udang khususnya 
CV.Mustika Tarakan dalam mensortir udang, karena jumlah udang yang sangat 
banyak serta metode pensortiran yang masih tradisional yakni dengan 
menggunakan tangan manusia dalam mensortirnya, sehingga hasil dari pensortiran 
tersebut kurang akurat dan tidak efisien. Selain membutuhkan tenaga dan waktu 
yang lama proses pensortiran manual juga memiliki dampak negatif yang dapat 
merugikan konsumen di mana para pensortir di perusahaan biasanya melakukan 
kesalahan dan kelalaian dalam memilah udang. 
  Menelusuri pandangan Islam sebagai agama yang mengutamakan prisip 
keadilan, menjunjung tinggi nilai persaudaraan antara sesama muslim, 
menegakkan kebenaran dan menghilangkan kebatilan. Islam mengatur seseorang 
dalam melakukan jual beli, yakni dituntut untuk adil dengan memenuhi takaran 
dan timbangan. Dengan demikian tidak ada salah satu pihak yang dirugikan. Hal 
tersebut dijelaskan dalam QS Ar Rahman/55:9 yang berbunyi: 
  
   
     
Terjemahnya :  
“Dan tegakkanlah timbangan itu dengan adil dan janganlah kamu 
mengurangi neraca itu” (Kementrian Agama,RI:2012). 
Di tafsirkan oleh Muhammad Imaduddin menjelaskan bahwa janganlah 
kamu mengurangi timbangan dan sukatan, tetapi timbanglah dengan benar dan 
adil,  karena jika Allah swt tidak menurunkan keseimbangan itu dan menyerahkan 
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perkara tersebut kepada akal dan pendapat yang terbatas, tentu akan terjadi 
kerusakan yang besar yang hanya diketahui oleh Allah Subhaanahu wa Ta'aala, 
dan tentu langit dan bumi akan hancur (Muhammad, 2008). 
Seiring dengan berkembang pesatnya teknologi maka industri perikanan 
dan perdagangan  ikut berperan dalam pesatnya perkembangan teknologi maka 
dituntutlah untuk semuanya dilakukan dengan mudah, walaupun sekarang sudah 
ada timbangan digital yang dijual di pasaran yang memiliki tingkat keakuratan 
yang sudah teliti. Tetapi,  timbangan digital ini hanya bisa melakukan 
penimbangan untuk satuan berat saja. Sebenarnya jika proses penimbangan dapat 
dilakukan secara otomatis yang mengabungkan antara berat dan pensortiran akan 
memberikan keuntungan dari berbagai pihak seperti pekerja, pedagang, serta 
konsumen. Hal ini dikarenakan dengan otomatisasi, proses produksi akan lebih 
singkat, lebih akurat, menjadikan pekerjaan yang rutin lebih mudah dan konsumen 
juga tidak perlu khawatir lagi dengan kecurangan yang biasa dilakukan oleh 
pedagang yang tidak bertanggung jawab.  
Hal tersebut kembali ditekankan dalam QS Al-Israa’/17:35 agar 
melakukan timbangan dengan benar  yang berbunyi : 
   
  
 
    




 “Dan sempurnakanlah takaran apabila kamu menakar, dan    timbanglah  
  dengan neraca yang benar. Itulah yang lebih utama   (bagimu)    dan lebih  
  baik akibatnya” (Kementrian Agama,RI:2012). 
 
Dari Tafsîru al-Qur`ânil ‘Azhîm, Ibnu Katsîr  menjelaskan bahwa kata al –qisthas 
atau al-qusthas ada  yang memahami dalam arti neraca, ada juga dalam arti adil. 
Kata ini adalah salah satu kata asing dalam hal ini Romawi yang masuk 
berakulturasi dalam perbendaharaan bahasa Arab yang digunakan Al-Quran, 
demikian pendapat Mujahid yang ditemukan dalam shahih al-Bukhari. Kedua 
maknanya yang dikemukakan di atas dapat dipertemukan, karena untuk 
mewujudkan keadilan anda memerlukan tolak ukur yang pasti (neraca/timbangan) 
dan sebaliknya bila anda menggunakan timbangan yang benar dan baik pasti akan 
lahir keadilan. Ayat ini ditunjukkan kepada kaum muslimin, maka harus  
memahami sebagai  timbangan lebih tepat dan sesuai (Muhammad, 2008). 
 Atas dasar itulah sehingga penulis terinspirasi untuk merancang dan 
menbuat sebuah alat dengan judul “rancang bangun timbangan otomatis pensortir 
udang windu” yang dimana pensortiran bisa dilakukan dalam satuan ons. 
B. Rumusan Masalah 
Berdasarkan latar belakang masalah di atas, maka pokok permasalahan 
yang dihadapi adalah “Bagaimana merancang dan membangun timbangan 
otomatis pensortir udang windu?”. 
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C. Fokus Penelitian dan Deskripsi Fokus 
   Dalam penyusunan tugas akhir ini perlu adanya pengertian pada 
pembahasan yang terfokus sehingga permasalahan tidak melebar. Adapun fokus 
penelitiannya sebagai berikut: 
1. Target pengguna alat adalah setiap perusahaan udang yang 
menggunakan tenaga manusia dalam menyortir udang windu. 
2. Pensortiran udang hanya berdsarkan berat udang windu. 
3. Alat yang dirancang dan dibangun menggunakan mikrokontroller 
Arduino UNO. 
4. Alat yang dirancang dan dibangun ini untuk mensortir udang yang akan 
dikirim ke berbagai negara dengan menggunakan type 10 dan 20. 
Untuk mempermudah pemahaman dan memberikan gambaran serta 
menyamakan persepsi antara penulis dan pembaca, maka dikemukakan penjelasan 
yang sesuai dengan variabel dalam penelitian ini. Adapun deskripsi fokus dalam 
penelitian adalah: 
1. Mikrokontroler Arduino Mega 2560 adalah suatu mikrokontroler yang 
mempunyai 54 input/output digital yang mana 16 pin digunakan 
sebagai PWM  keluaran, 16 masukan analog, dan di dalamnya terdapat 
16 MHZ osilator kristal, USB koneksi, power, ICSP, dan tombol reset 
(Oktariawan, 2015). 
2. Sensor berat (load cell) adalah alat electromekanik yang biasa disebut 
transducer, yaitu gaya yang bekerja berdasarkan prinsip deformasi 
sebuah material akibat adanya tegangan mekanis yang bekerja, 
 6 
 
kemudian merubah gaya mekanik menjadi sinyal listrik (Rukmana, 
2015). 
3. Pensortiran udang windu hanya berdasarkan berat sehingga Nampak 
hasil pensortiran beberapa tipe udang sesuai dengan permintaan 
pelanggan menggunakan load cell. 
4. Tipe 10 dan 20 maksudnya adalah tipe 10 artinya 1 Kg udang 
jumlahnya mencapai 10 ekor dan tipe 20 artinya 1 Kg udang jumlahnya 
20 ekor udang. 
D. Kajian Pustaka 
Sesuai dengan pesatnya perkembangan teknologi informasi khususnya 
perkembangan teknologi tentu membuat dunia industri maupun dalam dunia 
perikanan,pertanian dan perdagangan harus ikut berkembang, agar tidak kalah 
bersaing dengan para pengusaha lainya. Untuk tujuan tersebut banyak teknologi 
telah dikembangkan dan membawa manfaat bagi beberapa aspek kehidupan. 
Salah satunya dapat diterapkan dalam bidang perikanan,pertanian dan 
perdagangan, akan tetapi metode yang digunakan berbeda-beda serta penggunaan 
teknologi yang beraneka ragam. Beberapa alat  yang pernah dibuat diantaranya 
sebagai berikut. 
Ahmad, (2014) pada penelitian yang berjudul “Analisis Sensor FSR (Force 
Sensing Resistor) Untuk Prototipe Pensortir Buah Berdasarkan Berat”. Alat yang 
diterapkan memiliki kesamaan dengan alat yang akan dibangun yaitu pensortiran 
suatu produk yang dilakukan dengan analisis sensor serta memberikan data yang 
riil. Dari data pada penelitian ini diharapkan sensor bisa diimplementasikan 
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kedalam prototype Alat. Perbedaan dari penelitian alat pada penelitian Ahmad 
adalah obyek yang digunakan adalah buah dan data resister tiap sampel 
menggunakan sensor dan voult menggunakan voltage divider. Data selanjutnya 
akan dianalisa dan dibandingkan dengan datasheet yang ada pada sensor, 
sementara penulis menggunakan udang windu sebagai obyak penelitian. 
Bagus, (2015) pada penelitian yang berjudul “Rancang Bangun 
Timbangan Buah Menggunakan Sistem Mikrokontroller ATMEGA 8535”. 
Penelitian dari Yusra Bagus memiliki kesamaan yakni menggunakan acuan berat 
untuk mensortir, akan tetapi perbedaannya terletak pada sistem mikrokontroller 
yang digunakan, yakni Yura Bagus menggunakan mikrokontroller ATMEGA 
8535, sedangkan penulis menggunakan mikrokontroller arduino UNO. 
Hidayani,  Try Utami  (2015) pada penelitian yang berjudul  Rancang 
Bangun Timbangan Buah Digital dengan Keluaran Berat dan Harga. Alat ini 
dirancang unuk menimbang berat buah secara otomatis. Alat ini menggunakan 
satu buah sensor yaitu load cell. Sensor diletakkan ditengah agar alat dapat 
menimbang secara baik. Pada saat alat mendeteksi adanya beban, maka secara 
otomatis sensor akan membaca dan mengirimkan sinyak ke mikrokontroler yang 
kemudian berat buah tersebut ditampilkan oleh liquid crystal display (LCD). 
Penelitian yang akan dibangun oleh peneliti memiliki kesamaan dari segi 
sensor yang digunakan sama-sama menggunakan sensor berat (load cell). Adapun 
perbedaan dengan penelitian di atas, penelitian yang akan dibuat menggunakan 
udang sebagai objek untuk menginput berat yang diinginkan kemudian diproses 
oleh mikrokontroler Arduino UNO sebagai pengontrol dan pemberi perintah dan 
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kemudian output yang akan diperoleh adalah pergerakan lengan robot yang akan 
menutup dan membuka secara otomatis untuk proses pensortiran. 
E. Tujuan dan Kegunaan Penelitian  
1.   Tujuan Penelitian 
 Adapun tujuan dari penelitian ini adalah merancang dan membangun alat 
timbangan yang akan mensortir udang windu secara otomatis dengan 
menggunakan arduino UNO sehingga menyelesaikan masalah pensortiran udang 
windu yang kurang akurat dan efisien. 
2. Kegunaan Penelitian 
  Diharapakan dengan kegunaan pada penelitian ini dapat diambil beberapa 
manfaat yang mencakup tiga hal pokok berikut: 
a. Bagi Dunia Akademik 
Dapat memberikan suatu referensi yang berguna bagi dunia akademis 
khususnya dalam penelitian yang akan dilaksanakan oleh  para peneliti yang 
akan datang dalam hal perkembangan teknologi mikrokontroler. 
b. Bagi Industri 
Dapat menjadi pengetahuan awal dalam pengembangan industri 
perdagangan dan pensortiran udang  dalam skala yang lebih besar guna 
pemanfaatan untuk masyarakat, petani tambak dan perusahaan udang windu 
kedepannya. 
c. Bagi Penulis 
Menambah pengetahuan dan wawasan serta mengembangkan daya  nalar 






TINJAUAN TEORITIS  
 
A. Rancang Bangun 
   Rancang merupakan serangkaian prosedur untuk menerjemahkan hasil 
analisa dari sebuah sistem ke dalam bahasa pemrograman untuk mendeskripsikan 
dengan detail bagaimana komponen-komponen sistem diimplementasikan. 
Rancangan sistem adalah penentuan proses dan data yang diperlukan oleh sistem 
baru, Perancangan adalah kegiatan yang memiliki tujuan untuk mendesain sistem 
baru yang dapat menyelesaikan masalah-masalah yang dihadapi perusahaan yang 
diperoleh dari pemilihan alternatif sistem yang terbaik. Sedangkan pengertian 
bangun atau pembangunan sistem adalah kegiatan menciptakan sistem baru 
maupun mengganti atau memperbaiki sistem yang telah ada baik secara 
keseluruhan maupun sebagian.  
  Bangun sistem adalah membangun sistem informasi dan komponen yang 
didasarkan pada spesifikasi desain. Dengan demikian pengertian rancang bangun 
merupakan kegiatan menerjemahkan hasil analisa ke dalam bentuk paket 
perangkat lunak kemudian menciptakan sistem tersebut ataupun memperbaiki 
sistem yang sudah ada (Sari, 2015). 
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B. Timbangan Digital  
  Timbangan digital merupakan piranti elektronik yang difungsikan untuk 
menimbang muatan, timbangan digital hadir dalam berbagai ukuran dan warna 
serta berasal dari bermacam-macam material. Timbangan digital tidak sama 
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dengan timbangan manual karena timbangan itu berguna berdasarkan prinsip 
teknologi sel muatan dimana sel beban elektronik mengukur bobot benda pada 
keadaan tertentu. Sesudah muatan ditimbang ditransfer ke sinyal digital atau 
elektronik dan kemudian ditunjukkan ke bentuk digital. Timbangan tersebut 
tersedia model, merek, ukuran, dan model yang berbeda, dan biasanya datang 
dengan baterai dan bobot kalibrasi, bantalan timbangan, serta nampan. Timbangan 
digital, seperti setiap tipe produk yang berbeda, bermacam-macam dalam harga 
dan kualitas (Pechler, 2011). 
   Adapun jenis timbangan digital yang digunaan penulis adalah berdasar 
pada sensor berat (load cell) yang  prinsip kerja timbangan digital dengan load 
cell ini yaitu terdapat sebuah load cell yang akan memberikan output tegangan 
dari perubahan resistansi yang terjadi akibat adanya perubahan posisi penyangga 
beban, sehingga perubahan tersebut harus dimasukkan ke amplifier agar 
didapatkan tegangan yang bisa dibaca oleh ADC mikrokontroller, yang kemudian 
data ADC tersebut diteruskan ke motor cervo untuk menggerakkan lengan robot. 
(Limasari, 2009). 
 
Gambar II. 1 Sensor Berat  Atau Load Cell (Limasari, 2009). 
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C. Pandangan Islam  
Dalam Islam  dijelaskan dalam  Q.S.  Al-Muthaffifin/83 : 1-6 tentang  orang-
orang yang curang dalam timbangan yang berbunyi :  
     
   
      
   
      
   
      
      
      
Terjemahnya :  
         “Kecelakaan besarlah bagi orang-orang yang curang.  (yaitu) orang- orang 
 yang apabila menerima takaran dari orang lain mereka minta 
 dipenuhi.  Dan apabila mereka menakar atau menimbang untuk orang 
 lain, mereka  mengurangi. Tidaklah orang-orang itu menyangka, bahwa 
 sesungguhnya  mereka akan dibangkitkan. Pada suatu hari yang besar. 
 (yaitu) hari (ketika) manusia berdiri menghadap Tuhan semesta alam?” 
 (Kementrian Agama,RI:2012). 
 Pada ayat pertama terdapat kalimat al muthaffifin yang berasal dari kata 
thaffafa artinya mengurangi atau menambah sedikit. Menurut Ibnu Kastir kalimat 
ath-thathfif  artinya pengambilan sedikit dari timbangan atau penambahan. 
Maksud dari semua itu adalah kecurangan dalam timbangan. Jadi al-muthaffifiin 
para pelaku kecurangan tersebut. Karena itulah surat ini diberi nama Al-
Muthaffifin. Rahasia dipilihnya kalimat ini padahal arti sebenarnya sedikit adalah 
karena yang diambil sebenarnya sedikit sekali, tetapi dosanya besar. Yang 
dimaksud dengan orang-orang yang curang di sini ialah orang-orang yang curang 
dalam menakar dan menimbang (Muhammad, 2008).  
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Ancaman Bagi Al-Muthaffifiin (1-6): Allah swt memulai surat dengan 
suatu ancaman bagi orang–orang yang curang dalam timbangan (al-muthaffifin) 
dengan kalimat “wail” artinya celakalah, suatu indikasi bahwa  akan 
mendapatkan azab yang pedih. Siapakah al-muthaffifin dan mengapa diancam 
demikian? adalah orang-orang yang jika menerima takaran minta ditambah dan 
jika menimbang atau menakar orang tersebut  mengurangi. orang-orang  itulah 
yang curang dalam jual beli, dia  tidak beriman dengan adanya hari kiamat, hari 
kebangkitan, hari yang sangat besar, hari pertanggungjawaban atas apa yang 
diperbuat (Muhammad, 2008). 
D. Udang Windu  
Giant tiger atau Penaeus monodon di Indonesia disebut udang windu. 
Udang windu saat ini tidak berkembang lagi karena terserang berbagai macam 
penyakit udang diantaranya yang ganas adalah white spot atau virus bintik putih. 
Petambak udang di Indonesia saat ini banyak memelihara udang putih atau 
Pennaeus vannamei. Nama lain meliputi (udang harimau raksasa, semacam udang 
harimau hitam, semacam udang pemimpin, sugpo dan semacam udang rumput) 
adalah suatu binatang laut, binatang berkulit keras yang secara luas dibesarkan 
untuk makanan. distribusi yang alami di Pasifik barat Indonesia, berkisar antara 
pantai Afrika, dari Semenanjung Arab sampai Asia Tenggara, dan Laut Jepang. 
Mereka dapat juga ditemukan di Australia, dari Austria timur, dan sejumlah kecil 
mempunyai koloni di Laut Tengah melalui Terusan Suez. penyeberangan populasi 





Mikrokontroller  adalah sistem mikroprosesor lengkap yang terkandung di 
dalam sebuah chip. Mikrokontroler berbeda dari mikroprosesor serba guna yang 
digunakan dalam sebuah PC, karena di dalam sebuah mikrokontroler umumnya 
juga telah berisi komponen pendukung sistem minimal mikroprosesor, yakni 
memori dan antarmuka I/O, sedangkan di dalam mikroprosesor umumnya hanya 
berisi CPU saja (Wikipedia, 2015). 
Adapun mikrokontroler yang dipakai peneliti adalah mikrokontroler jenis 
Arduino Mega 2560 sebagai pengontrol eletronik untuk  membaca dan menulis 
data untuk tersambung ke komputer.  
a. Arduino UNO 
Arduino Uno adalah arduino board yang menggunakan mikrokontroller 
ATmega328. Arduino Uno memiliki 14 pin digital (6 pin dapat digunakan sebagai 
output PWM), 6 input analog, sebuah 16 MHz osilator kristal, sebuah koneksi 
USB, sebuah konektor sumber tegangan, sebuah header ICSP, dan sebuah tombol 
reset. Arduino Uno memuat segala hal yang dibutuhkan untuk mendukung sebuah 
mikrokontroller. Arduino Uno menggunakan ATmega16U2 yang diprogram 
sebagai USB-to-serial converter untuk komunikasi serial ke komputer melalui 







Adapun spesifikasi ringkas dari Arduino UNO dapat dilihat pada tabel II.1 : 
Tabel II. 1 Spesifikasi Arduino UNO 
Mikrokontroller ATmega328 
Operasi tegangan 5 Volt 
Input tegangan 6-20 Volt 
Pin I/O digital 14 (6 bisa untuk PWM) 
Arus DC tiap pin I/O 50 mA 
Arus DC ketika 3.3V 50mA 
Memori Flash 32 KB (ATmega328) dan 0.5 KB untuk botloader 
SRAM 2 KB (ATmega328) 
EEPROM 1 KB (atMEGA328) 
Kecepatan clock 16 MHz 
 
Arduino Uno memiliki pin digital masukan dan keluaran yang berjumlah 
14 yag dapat digunakan menggunakan fungsi pin Mode() ,digitalWrite() dan 
digitalRead(). Setiap pin beroperasi pada tegangan 5 volt. Setiap pin mampu 
menerima atau menghasilkan arus maksimum sebasar 40 mA dan memiliki 





Gambar II. 2 Arduino Uno (Oktariawan, 2015). 
F. Perangkat Pendukung  
1. Motor Servo  
Motor Servo merupakan perangkat atau actuator putar (motor) yang 
mampu  bekerja dua arah (Clockwise dan Counter Clockwise) dan dilengkapi 
rangkaian kendali dengan sistem closed feedback yang terintegrasi pada motor 
tersebut. Pada motor servo  posisi putaran sumbu (axis) dari motor akan 
diinformasikan kembali ke rangkaian kontrol yang ada di dalam motor servo. 
Motor ini sangat kompleks karena disusun dari gearbox, motor dc, variable  
resistor dan sistem kendali, sehingga nilai ekonomis dari motor ini  juga sangat 
tinggi dibandingkan motor dc yang lain yg ukurannya sama. Potensiometer 
sebagai penentu batas maksimal dari putaran sumbu motor servo sedangkan arah 
putaran dan sudut dari sumbu motor servo dapat diatur berdasarkan  pengaturan 
duty cycle sinyal PWM (Pulse Width Modulation) pada pin kendali motor servo 
(Maulana, 2014). 
2. Power supplay 
Power supplay sebagai alat atau perangkat keras yang mampu menyuplai 
tenaga atau tegangan listrik secara langsung dari sumber tegangan listrik ke 
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tegangan listrik yang lainnya. Power supply biasanya digunakan untuk komputer 
sebagai penghantar tegangan listrik secara langsung kepada komponen-komponen 
atau perangkat keras lainnya yang ada dikomputer tersebut, seperti hardisk, kipas, 
motherboard dan lain sebagainya. Power supply memiliki input dari tegangan 
yang berarus alternating current (AC) dan mengubahnya menjadi arus direct 
current (DC) lalu menyalurkannya ke berbagai perangkat keras yang ada 
dikomputer. Karena memang arus direct current (DC)-lah yang dibutuhkan untuk 
perangkat keras agar dapat beroperasi, direct current biasa disebut juga sebagai 
arus yang searah sedangkan alternating current  merupakan arus yang berlawanan 
(Tampubolon, 2010). 
3. Konveyor 
Menurut Kamus Besar Bahasa Indonesia (KBBI), Pengertian 
konveyor adalah suatu system mekanik yang mempunyai fungsi memindahkan 
barang dari satu tempat ke tempat lain. Conveyor banyak dipakai di industry 
untuk transportasi barang yang jumlahnya sangat banyak dan berkelanjuan. 
G. Daftar Simbol 
1. Flowmap Diagram 
Flowmap atau bagan alir adalah bagan yang menunjukan aliran di dalam 
program atau prosedur sistem secara logika. Flowmap ini berfungsi untuk 
memodelkan masukan, keluaran, proses maupun transaksi dengan menggunakan 
simbol-simbol tertentu. Pembuatan flowmap ini harus dapat memudahkan bagi 




Tabel II. 2 Daftar Simbol Flowmap Diagram (Jogiyanto, 2001). 
Simbol Nama Keterangan 
 
Terminator Awal / 
Akhir Program 
Simbol untuk memulai dan 




berupa dokumen  input 
dan output pada proses 















Arah Aliran Data 
Menunjukkan arah aliran 
dokumen antar bagian 





penyimpanan data / 




digunakan untuk mewakili 
data input/output 
 
2. Blok diagram 
Blok diagram adalah diagram dari sebuah sistem, di mana bagian utama 
atau fungsi yang diwakili oleh blok dihubungkan dengan garis, yang menunjukkan 
hubungan dari blok. banyak digunakan dalam dunia rekayasa dalam desain 
hardware, desain elektronik, software desain, dan proses aliran diagram. 
Tabel II. 3 Daftar Simbol Diagram Blok (Taufik, 2005). 




Biasanya berisikan uraian 
dan nama elemennya, 
atau simbul untuk operasi 
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matematis yang harus 







Tanda anak panah 
Menyatakan arah 




Flowchart atau Bagan alir adalah bagan  (chart) yang menunjukkan alir  
(flow) di dalam program atau prosedur sistem secara logika. Bagan alir 




Tabel II. 4 Daftar Simbol Flowchart (Kristanto, 2003). 
Simbol Nama Keterangan 
 
 























Permulaan sub program atau 




penyeleksian data yang 

































Dalam rangka menyelesaikan rencana pembangunan alat  rancang bangun 
timbangan otomatis pensortiran udang windu berbasis mikrokontroler maka 
penulis telah melakukan penelitian berdasarkan metode yang dijalankan secara 
bertahap dan terencana. Metode ini di gunakan untuk menjelaskan tentang 
penelitian yang mengambil lokasi penelitian di CV.Mustika Tarakan yang berada 
di Kota Tarakan, Kalimantan Utara. Adapun metode-metode penelitian yang 
digunakan sebagai berikut: 
A. Jenis dan  Lokasi Penelitian   
1. Jenis Penelitian   
Dalam melakukan penelitian ini, jenis penelitian yang digunakan oleh 
penelitian kuantitatif dengan metode eksperimental. Dipilihnya jenis penelitian ini 
karena penulis menganggap jenis ini sangat cocok dengan penelitian yang 
diangkat oleh penulis karena melakukan pengembangan sebuah alat dan 
melakukaoton penelitian berupa ekseperimen terhadap objek penelitian penulis. 
2. Lokasi Penelitian 
Adapun lokasi penelitian ini dilakukan di CV.Mustika Tarakan salah satu 
perusahaan penyortir udang yang berada di kota Tarakan, provinsi Kalimantan 
Utara. Sementara perancangan alatnya dilakukan di Laboratorium Elektronika 




B. Pendekatan Penelitian 
Penelitian ini menggunakan pendekatan penelitian saintifik yaitu 
pendekatan berdasarkan ilmu pengetahuan dan teknologi. 
C. Sumber Data 
Sumber data pada penelitian ini adalah menggunakan Library Research 
yang merupakan cara mengumpulkan data dari beberapa buku tentang 
mikrokontroler,arduino,maupun literatur lainnya yang dapat dijadikan acuan 
pembahasan dalam masalah ini. Penelitian ini keterkaitan pada sumber-sumber 
data online atau internet ataupun hasil dari penelitian sebelumnya sebagai bahan 
referensi bagi peneliti selanjutnya. 
D. Metode Pengumpulan Data 
Metode pengumpulan data yang dipakai pada penelitian ini adalah metode 
observasi,  dan studi literatur. 
1. Observasi 
Observasi adalah pengamatan dan juga pencatatan sistematik atas unsur-
unsur yang muncul dalam suatu gejala atau gejala-gejala yang muncul dalam 
suatu objek penelitian. 
Adapun penyusunan observasi ini adalah sebagai berikut : 








Tujuan :  
1) Mengetahui permasalahan perusahaan atau 
pensortir udang  dengan menggunakan jenis 
pensortiran yang dilakukan secara manual. 
2) Mengetahui kesalahan kesalahan yang biasa 
dilakukan karyawan dalam melakukan 
pensortiran udang. 
 
Target Observasi : Perusahaan udang.   
Waktu : Menyesuaikan waktu.  
2. Studi Literatur 
Studi Literatur adalah salah satu metode pengumpulan data dengan cara 
membaca buku-buku dan jurnal sesuai dengan data yang dibutuhkan. Pada 
penelitian ini penulis memilih studi literatur untuk mengumpulkan referensi dari 
buku-buku mengenai mikrokontroler serta jurnal perikanan yang membahas 
tentang berat dan pensortiran udang. 
E. Instrumen Penelitian 
Adapun instrumen penelitian yang digunakan dalam penelitian yaitu : 
1. Perangkat keras 
Perangkat keras yang digunakan untuk mengembangkan dan  menguji 
coba terbagi menjadi beberapa bagian antara lain: 
1) Laptop DELL inspirion 3421 dengan spesifikasi Prosesor  Intel 




2) Arduino UNO 
3) Sensor Berat (load cell). 
4) Motor Servo. 
5) Power supply / adaptor. 
6) Konveyor. 
7) Lengan Robot 
8) Tombol on/of. 
2. Perangkat lunak 
Adapun perangkat lunak yang digunakan dalam aplikasi ini adalah  sebagai 
berikut : 
1) Sistem operasi  windows 8.1 64 bit. 
2) Software Arduino ide. 
3) Driver Arduino. 
F. Teknik Pengolahan dan Analisis Data 
1. Pengolahan Data 
Pengolahan data diartikan sebagai proses mengartikan data-data lapangan 
yang sesuai dengan tujuan, rancangan, dan sifat penelitian.   Metode pengolahan 
data dalam penelitian ini yaitu: 
a) Reduksi Data adalah mengurangi atau memilah-milah data yang sesuai dengan 
topik dimana data tersebut dihasilkan dari penelitian. 
b) Koding data adalah penyusuaian data diperoleh dalam melakukan penelitian 
kepustakaan maupun penelitian lapangan dengan pokok pada permasalahan 
dengan cara memberi kode-kode tertentu pada setiap data tersebut. 
 26 
 
2. Analisis Data 
Teknik analisis data bertujuan menguraikan dan memecahkan masalah 
yang berdasarkan data yang diperoleh. Analisis yang digunakan adalah analisis 
data kualitatif. Analisis data kualitatif adalah upaya yang dilakukan dengan jalan 
mengumpulkan, memilah-milah, mengklasifikasikan, dan mencatat yang 
dihasilkan catatan lapangan serta memberikan kode agar sumber datanya tetap 
dapat ditelusuri. 
G. Teknik Pengujian 
  Adapun pengujian sistem yang digunakan pada tugas akhir ini adalah 
Black box. Pengujian Black box yaitu menguji perangkat lunak dari segi 
spesifikasi fungsional tanpa menguji desain dan kode program. Pengujian 
dimaksudkan untuk mengetahui apakah fungsi-fungsi, masukan, dan keluaran dari 
perangkat lunak sesuai dengan spesifikasi yang dibutuhkan. (Beizer 1990). 
H. Metode perancangan  
  Pada penelitian ini metode perancangan sistem yang digunakan adalah 
waterfall. Metode waterfall menyarankan pengembangan perangkat lunak secara 
sistematik dan berurutan yang dimulai dari tingkatan sistem tertinggi dan berlanjut 
ketahap analisis, desain, pengkodean, pengujian dan pemeliharaan. Kelebihan dari 
metode ini adalah terstruktur, dinamis, dan sequintal. 
































ANALISIS DAN PERANCANGAN SISTEM 
A. Analisis Sistem  
Analisis sistem merupakan penguraian dari suatu sistem yang utuh ke 
dalam bagian-bagian komponennya untuk mengidentifikasi dan mengevaluasi 
permasalahan. Bagian analisis terdiri dari analisis yang sedang berjalan dan 
analisis sistem yang diusulkan.  
1. Analisis sistem yang sedang berjalan. 












































Dari flowmap diagram di atas dijelaskan karyawan meletakkan udang 
kemudian  memisahkan udang yang kurang berkualitas dan melakukan proses 
pensortiran secara manual untuk mendapatkan udang yang diinginkan konsumen, 
maka karyawan memindahkan hasil pensortiran ke wadah yang telah disediakan. 
2. Analisis Sistem yang diusulkan 
Analisis sistem merupakan penguraian dari suatu sistem yang utuh ke 
dalam bagian-bagian komponennya untuk mengidentifikasi dan mengevaluasi 
permasalahan. Bagian analisis terdiri dari analisis masalah dan analisis kebutuhan. 
Tabel IV. 2 Flowmap Diagram Analis Sistem yang Diusulkan. 
 






































Load Cell melakukan 
pensortiran tipe 1 dan 
2 dan mengirimkan 
data ke arduino uno 
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a. Analisis Masalah 
Rancang bangun timbangan otomatis pensortir udang windu merupakan 
sistem yang dapat membantu  menangani beberapa masalah dari pensortiran 
udang. Hal ini juga memiliki kelemahan di mana karyawan harus teliti 
memperkirakan berat udang secara manual. 
Sistem rancang bangun timbangan otomatis pensortir udang windu sebagai 
pemecah masalah yang selama ini sering terjadi, sistem ini memiliki dua fungsi 
dalam proses pensortiran udang dalam satu alat. Yakni tingkat keakuratan lebih 
tinggi dan pemisahan berdasarkan tipe secara otomatis. 
b. Analisis Kebutuhan Fungsional 
Kebutuhan fungsional merupakan penjelasan proses fungsi yang berupa 
penjelasan secara terinci setiap fungsi yang digunakan untuk menyelesaikan 
masalah. 
 
B. Perancangan Sistem 
1. Rancangan Diagram Blok  
Untuk menjelaskan perancangan sistem yang dilakukan dalam  
mewujudkan penelitian rancang bangun timbangan otomatis pensortir udang 
windu, terlebih dulu secara umum digambarkan oleh blok diagram sistem kerja 
yang ditunjukkan. Jenis timbangan yang digunakan adalah sensor berat (load 
cell). Timbangan berfungsi sebagai alat pokok dalam sistem ini, ketika timbangan 
mendapatkan beban secara otomatis  maka sensor berat (load cell) akan mengirim 
sinyal kepada mikrokontroler Arduino UNO, dari mikrokontroler Arduino UNO 
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inilah yang akan mengirim sinyal untuk membuka pintu otomatis yang akan 
mensortir udang sesuai tipe.  
Adapun rancangan blok diagram timbangan otomatis pensortir udang 


















Gambar IV. 1 Diagram Blok Rancang Bangun Timbangan Otomatis 








Power Supply 12 Volt 
Motor servo 
 






Keterangan Diagram :  
Dari gambar di atas, diketahui bahwa secara keseluruhan rancang bangun 
timbangan otomatis pensortir udang windu terdiri dari beberapa masukan dan 
keluaran. Adapun sumber daya utama yang digunakan adalah power 
supply/adaptor dengan tegangan 12 Volt. Mikrokontroller yang digunakan adalah 
mikrokontroller Arduino Uno sebagai mikro utama. Mikrokontroller ini yang akan 
mengolah data masukan dan memberikan keluaran. Adapun masukan dalam 
sistem ini berupa data dari sensor berat (load cell) sebagai pendeteksi berat beban, 
motor servo sebagai pembuka dan penutup pintu yang akan mensortir udang 
windu. Konveyor berfungsi sebagai alat untuk jalur dan pendorong udang.  
2. Rancangan bentuk fisik timbangan udang  
Timbangan pensortir udang otomatis dirancang dengan menggunakan 
alminium sebagai rangka  dengan tinggi 25 cm dan lebar 60 cm  dan  achrylic 
yang memiliki dimensi yang tidak terlalu besar dan ringan sebagai papan untuk 
meletakkan komponen-kompenen . Pemilihan bahan ini didasarkan pada struktur 
yang kuat dan ringan. Adapun komponen-komponen seperti komponen puss 
button, tombol on/of, dan conveyor disimpan pada bagian atas achrylic, power 
supply, mikrokontroler Arduino Uno, motor servo dan sensor berat (load cell) 
ditempatkan pada sisi antara konveyor atas dan bawah. Adapun susunan dari 
perancangan rancang bangun timbangan otomatis pensortir udang windu dapat 




Gambar IV. 2 Rancangan Bentuk Fisik Timbangan. 
Keterangan : 
1. Unit penggerak  untuk memutar konveyor.  
2. Dinding konveyor untuk pembatas alat. 
3. Arduino Uno untuk pusat mikrokontroler . 
4. Tombol on/off  untuk mengaktifkan alat atau mematikan. 
5. Rangka aluminium untuk penyangga alat. 
















7. Motor servo untuk menggerakkan lengan robot. 
8. Lengan robot untuk mendorong pintu penyortir. 
9. Belt untuk membawa udang menuju ke timbangan. 
10. Bending untuk menahan belt agar tidak keluar dari jalur.  
11. Sensor timbangan (load cell). 
12. Pintu penyortir. 
3. Perancangan Perangkat Keras 
a. Rangkaian Power Supply 
Rangkaian ini merupakan rangkaian utama dalam sistem rancang 
bangun timbangan udang digital dengan keluaran berat dan harga 
berbasis mikrokontroler yang menghubungkan sumber daya dengan 
keseluruhan rangkaian. Sumber daya yang digunakan berasal dari 
baterai dengan tegangan 12 Volt. Adapun rangkaian power supply 











b. Rangkaian Motor Servo  
Rangkaian yang digunakan untuk membuka dan menutup 
penampungan udang  menggunakan rangkaian motor motor servo. 






  Gambar IV. 4 Rangkaian Motor Servo (Yudi, 2015 ). 
2. Perancangan Perangkat Lunak 
Dalam perancangan perangkat lunak, Arduino menggunakan perangkat 
lunak sendiri yang sudah disediakan di website resmi Arduino. Bahasa yang 
digunakan dalam perancangan lunak adalah bahasa C/C++ dengan beberapa 
library tambahan untuk perancangan rancang bangun timbangan otomatis 
pensortiran udang windu ini seperti library newping, liquid crystal dan wire. 
Untuk memperjelas, berikut ditampilkan  flowchart perancangan sistem secara 
umum bagaimana proses penimbangan udang, pensortiran tipe udang dan 











Keterangan flowchart  
Pada saat tombol ON dinyalakan, alat melakukan proses inisialisasi 
bagian-bagian dalam sistem mulai dari inisialisasi header-header, deklarasi 
variable, konstanta, serta fungsi-fungsi yang lain. Selanjutnya alat akan berada 
dalam keadaan stand by sebelum ada aksi yang diberikan. 
Sensor load cell akan melakukan proses scanning terus menerus sampai 
terdapat tanda bahwa terdapat udang di atas sensor. 
Selanjutnya, jika Sensor load cell menerima trigger berupa nilai 1 Ons 
sampai 1,5 Ons maka akan berfungsi motor cervo pertama yang akan membuka 
pintu tipe 1, sedangkan jika Sensor load cell menerima trigger berupa nilai 0,5 
Ons sampai 0,9 Ons maka akan berfungsi motor cervo kedua yang akan membuka 
pintu tipe 2 dan jika kedua syarat tidak terpenuhi maka udang akan diteruskan 
oleh konveyor dan jatuh pada wadah ke 3. 
Alat akan berada dalam keadaan OFF setelah ada aksi dari luar berupa 
penekanan tombol OFF yang berarti keseluruhan sistem  berada dalam kondisi 











IMPLEMENTASI DAN PENGUJIAN SISTEM 
A. Implementasi  
1. Hasil Perancangan Perangkat Keras 
Berikut ditampilkan hasil rancangan perangkat keras dari rancang bangun 
timbangan otomatis pensortir udang windu. 
 
Gambar V. 1 Hasil Rancangan Alat Secara Keseluruhan (Tampak dari 
samping). 
 
Dari gambar V.1 terlihat bentuk fisik hasil rancangan dari sistem. Peneliti 
menggunakan pipa air sebagai konveyor, tombol on/of ,akrilik sebagai pembatas 
pinggir dan aluminium untuk rangka alat. Pada bagian bawah terlihat pada gambar 
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Arduino Uno dan sensor berat beserta modul HX711 sebagai pengubah dari beban 
listrik yang dihasilkan sensor berat (load cell) untuk masuk ke Arduino Uno. 
B. Pengujian Sistem 
Pengujian sistem merupakan proses pengeksekusian sistem perangkat 
keras dan lunak untuk menentukan apakah sistem tersebut cocok dan sesusi 
dengan yang diinginkan peneliti. Pengujian dilakukan dengan melakukan 
percobaan untuk melihat kemungkinan kesalahan yang terjadi dari setiap proses.  
Adapun pengujian sistem yang digunakan adalah Black Box. Pengujian 
Black Box yaitu menguji perangkat dari segi spesifikasi fungsional tanpa menguji 
desain dan kode program. Pengujian dimaksudkan untuk mengetahui apakah 
fungsi-fungsi dan keluaran sudah berjalan sesuai dengan keinginan. 
Dalam melakukan pengujian, tahapan-tahapan yang dilakukan pertama 
kali adalah melakukan pengujian terhadap perangkat-perangkat inputan yaitu 
pengujian terhadap sensor berat  (load cell) untuk penimbang udang windu dalam 
satuan Kg dan reset. Kemudian melakukan pengujian secara keseluruhan sistem. 
Adapun tahapan-tahapan dalam pengujian sistem ini secara keseluruhan 
adalah sebagai berikut : 
1. Menyiapkan contoh udang (tempat korek api) 
2. Menyiapkan timbangan manual dan literan manual sebagai pembuktian 
dari sensor berat (load cell). 
3. Melakukan proses pengujian. 
4. Mencatat hasil pengujian. 
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Adapun tahapan-tahapan proses pengujian sistem ini secara keseluruhan 








Gambar V. 2 Langkah Pengujian Sistem. 
1. Pengujian sensor dengan pensortiran dalam satuan Kilogram. 
Untuk pengujian sensor berat (load cell) dalam satuan Kilogram apakah 
betul sesuai dengan berat yang telah dimasukkan sebagai standar tipe A dan B 
yakni tipe A bernilai 1 – 1,5 gram dan tipe B bernilai 0,5 – 0,9 gram sesuai ketika 
ditimbang secara manual menggunakan timbangan manual. Pengujian dilakukan 
dengan dua tahap, yang pertama dilakukan secara otomatis dan menimbang secara 
manual.  
Pengujian dilakukan dengan menggunakan tempat korek api yang telah 
dimasukkan pasir sesuai berat yang dibutuhkan sebagai pengganti udang windu 
yang akan ditimbang dan disortir oleh alat timbangan otomatis pensortir udang 
windu, Cara kerja alat ialah dengan meletakkan tempat korek api pada konveyor 
Mulai 
 
Pengujian sensor dengan 
pembelian dalam satuan Kg 






yang berputar terus menerus menggunakan servo parallax sehingga tempat korek 
api akan lewat pada timbangan (Sensor Load Cell), Sensor mengirim hasil ke 
mikrokontroler arduino uno dan menyeleksi berat berdasarkan kondisi yang 
ditentukan, dan dari mikrokontroler arduino uno akan mengirim perintah kepada 
salah satu servo yang akan menggerakkan pintu A atau B dan akhirnya tempat 
korek api akan jatuh pada wadah yang telah disediakan. 
Wadah dan pintu yang disediakan oleh alat ada dua yakni A dan B, 
perbedaan A dan B ialah berdasarkan berat, yakni jika udang memiliki berat mulai 
dari 0,5 gram – 0,9 gram maka akan masuk ke kategori B, sehingga akan terbuka 
pintu B dan jatuh ke wadah B, sedangkan berat dari 1 gram – 1,5 gram maka akan 















Gambar V. 3 Pensortiran pada Berat 0,0005 Kg (0,5 gram). 
 Seperti tampak pada gambar V.3, bahwa udang windu yang memiliki berat 
0,0005 Kg telah dapat diseleksi melalui sensor load cell  terlebih dahulu dan pintu 




Gambar V. 4 Pensortiran pada Berat 0,0006 Kg (0,6 gram). 
 Seperti tampak pada gambar V.4, bahwa udang windu yang memiliki berat 
0,0006 Kg telah dapat diseleksi melalui sensor load cell  terlebih dahulu dan pintu 




Gambar V. 5 Pensortiran pada Berat 0,0007 Kg (0,7 gram). 
 Seperti tampak pada gambar V.5, bahwa udang windu yang memiliki berat 
0,0007 Kg telah dapat diseleksi melalui sensor load cell  terlebih dahulu dan pintu 




Gambar V. 6 Pensortiran pada Berat 0,0008 Kg (0,8 gram). 
 Seperti tampak pada gambar V.6, bahwa udang windu yang memiliki berat 
0,0008 Kg telah dapat diseleksi melalui sensor load cell  terlebih dahulu dan pintu 




Gambar V. 7 Pensortiran pada Berat 0,0009 Kg (0,9 gram). 
 Seperti tampak pada gambar V.7, bahwa udang windu yang memiliki berat 
0,0009 Kg telah dapat diseleksi melalui sensor load cell  terlebih dahulu dan pintu 




Gambar V. 8 Pensortiran pada Berat 0,001 Kg ( 1 gram). 
Seperti tampak pada gambar V.8, bahwa udang windu yang memiliki berat 0,001 
Kg telah dapat diseleksi melalui sensor load cell  terlebih dahulu dan pintu ke 1 




Gambar V. 9 Pensortiran pada Berat 0,0011 Kg ( 1,1 gram). 
Seperti tampak pada gambar V.9, bahwa udang windu yang memiliki berat 0,0011 
Kg telah dapat diseleksi melalui sensor load cell  terlebih dahulu dan pintu ke 1 




Gambar V. 10 Pensortiran pada Berat 0,0012 Kg ( 1,2 gram). 
Seperti tampak pada gambar V.10, bahwa udang windu yang memiliki berat 
0,0012 Kg telah dapat diseleksi melalui sensor load cell  terlebih dahulu dan pintu 




Gambar V. 11 Pensortiran pada Berat 0,0013 Kg ( 1,3 gram). 
Seperti tampak pada gambar V.11, bahwa udang windu yang memiliki berat 
0,0013 Kg telah dapat diseleksi melalui sensor load cell  terlebih dahulu dan pintu 




Gambar V. 12 Pensortiran pada Berat 0,0014 Kg ( 1,4 gram). 
Seperti tampak pada gambar V.12, bahwa udang windu yang memiliki berat 
0,0014 Kg telah dapat diseleksi melalui sensor load cell  terlebih dahulu dan pintu 




Gambar V. 13 Pensortiran pada Berat 0,0015 Kg ( 1,5 gram). 
Seperti tampak pada gambar V.13, bahwa udang windu yang memiliki berat 
0,0015 Kg telah dapat diseleksi melalui sensor load cell  terlebih dahulu dan pintu 




Gambar V. 14 Pengujian 0,0005 Kg dengan Menggunakan Timbangan 
Manual. 
 Seperti yang dilihat pada gambar di atas, bahwa 0,0005 Kg yang ada 
pada wadah yang sebelumnya dideteksi oleh sensor berat (load cell) ditimbang 
dengan timbangan manual hasilnya sama. Hal ini menunjukkan sensor berat (load 
cell) mendeteksi dengan baik dan memberikan keakuratan yang sama dengan 
timbangan manual. 
2. Pengujian Sistem Secara Keseluruhan 
Pengujian sistem rancang bangun timbangan otomatis pensortir udang 
windu dilakukan dengan melihat proses serta fungsi keseluruhan dari sistem, 
mulai dari pembacaan sensor berat (load cell) sampai dengan penyeleksian udang 
berdasarkan tipe yang telah dijelaskan sebelumnya. 
Pengujian dilakukan dengan menggunakan benda yang diinisialisasikan 
sebagai udang windu kemudian dikirim ke timbangan menggunakan konveyor 
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dan kemudian terdeteksi oleh sensor berat (load cell). Dari sensor inilah yang 
akan mengirim data ke mikrokontroler Arduino Uno, kemudian mikrokontroler 
melakukan proses dan mengirim perintah ke motor servo 1 dan 2 untuk membuka 
serta menutup pintu pensortir udang.   
 




Gambar V. 16 Pintu 1 dan 2 Dalam Keadaan Tertutup. 
 Pada gambar di atas, menunjukkan bagian atas pintu timbangan A dan B 
sedang tertutup. 
 




Gambar V. 18 Pintu 1 dan 2 Dalam Keadaan Teruka. 
 Pada gambar di atas, menunjukkan bagian bawah pada timbangan otomatis 
pensortir udang windu, dengan benda yang dimisalkan sebagai udang windu dan 
motor servo sementara membuka salah satu pintu penyeleksian untuk mendorong 
udang turun sampai ke wadah yang telah disiapkan. 
Untuk melihat hasil pengujian dan pengamatan sensor berat (load cell) 
























Dari hasil pengujian yang dilakukan oleh peneliti, pengujian sensor berat 







0,0005 Kg [ √ ]  
0,0006 Kg [ √ ]  
0,0007 Kg [ √ ]  
0,0008 Kg [ √ ]  
0,0009 Kg [ √ ]  
0,001 Kg [ √ ]  
0,0011 Kg [ √ ]  
0,0012 Kg [ √ ]  
0,0013 Kg [ √ ]  
0,0014 Kg [ √ ]  
0,0015 Kg [ √ ]  
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baik dan setelah dilakukan pengukuran secara manual dengan menggunakan 
timbangan konvensional. Hasil yang diporoleh dari sensor berat (load cell) sama 
dengan timbangan manual. 
Tabel V. 2 Pengamatan  Sensor Berat (Load Cell). 
Kasus dan Hasil Uji (Data Benar) 















beban dan kemudian 
data tersebut diproses 
oleh mikrokontroler 
Arduino Uno dan 
dikirim ke 2 motor 
servo yang tersedia 
Sensor berat (load 
cell) dapat membaca 
berat dan motor servo 
dapat membuka dan 
menutup sesuai 
dengan kondisi yang 
diharapkan   
[ √ ] Diterima 
[    ] Ditolak 
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sebagai pembuka dan 
penutup pintu 
 
Dari hasil pengamatan yang dilakukan peneliti alat ini berfungsi dengan 
baik sesuai apa yang diharapkan,  adapun rata rata kesalahan dari hasilkan dari 
timbangan ini,   hanya 1% dari tingkat keakuratan yang tidak sesuai.  
3. Pengujian Kelayakan Sistem  
 Pengujian kelayakan sistem digunakan untuk mengetahui respon pengguna 
terhadap timbangan otomatis pensortir udang windu. Pengujian ini dilakukan 
dengan metode kuisioner (angket). Teknik kuisioner digunakan untuk 
mengumpulkan data yang dibutuhkan dari sejumlah pertanyaan secara tertulis 
yang diajukan kepada responden yang mendapat bimbingan maupun petunjuk dari 
peneliti. 
 Adapun indikator yang menjadi penilaian dalam pengujian ini yakni 
sebagai berikut: 
1. Kemudahan dalam penggunaan sistem. 
2. Ketertarikan pengguna terhadap sistem. 
3. Kemanfaatan sistem.  
4. Rekomendasi pengguna. 
Instrumen yang digunakan dalam penelitian ini berupa angket dengan 
mengajukan sejumlah pertanyaan kepada responden dengan berpedoman pada 
indikator yang telah ditetapkan. Menggunakan skala ordinal pada item-item 
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pertanyaan, dimana setiap alternatif jawaban mengandung perbedaan nilai. 
Berikut ini adalah hasil kuisioner yang dibagikan kepada 10  responden dengan 20 
pertanyaan yang berhubungan dengan indikator kelayakan sistem. Adapun 
beberapa pertanyaan mewakili dilihat pada tabel V.3. 
 
Tabel V. 3 Pengujian Kelayakan Sistem. 




Bagaimana cara anda dalam 
mensortir udang windu? 
Manual 10 100% 
Digital -  
Bagaimana pendapat anda jika 
ada alat timbangan yang cukup 
kompleks bisa melakukan 
timbangan sekaligus menyortir 




Biasa saja -  
Bagaimanakah keakuratan hasil 
dari seleksi timbangan otomatis 







Sangat akurat  5 50% 
Akurat 3 30% 
Cukup akurat 2 20% 
Kurang akurat - - 
Tidak akurat - - 
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Apakah alat timbangan otomatis 




Sangat mudah     
   
6 60% 
Mudah  3 30% 
Cukup mudah 1 10% 
Kurang mudah - - 
Susah - - 
Apakah alat timbangan otomatis 
pensortir udang windu 
memudahkan anda dalam 
mensortir udang 
Ya   8 80% 
Lumayan  2 20% 
Tidak - - 
Apa kesan anda setelah 
menggunakan alat alat timbangan 




Tertarik 1 10% 
Cukup tertarik 1 10% 
Kurang tertarik - - 
Tidak Tertarik - - 
Apakah anda merekomendasikan 
alat timbangan otomatis pensortir 
udang windu perlu untuk 
dipublikasikan? 




Tidak - - 
 
Adapun ringkasan yang dapat diambil dari hasil kuesioner diatas adalah : 
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1. Sekitar 100% responden menyatakan bahwa timbangan apa yang 
mereka gunakan untuk menimbang serta menyeleksi udang windu 
masih menggunakan manual, dan tidak ada responden yang 
menggunakan timbangan digital. 
2. Penilaian responden tentang manfaat  informasi yang diberikan alat 
timbangan otomatis pensortir udang windu karna karyawan yang 
menyortir sudah tidak mengira-ngira lagi tipe udang, pada karyawan 
penyortir, 50% mengatakan sangat bermanfaat, 30% responden  
bermanfaat, 20% Cukup bermanfaat. 
3.  Responden menilai 60%  alat timbangan otomatis pensortir udang 
windu sangat mudah mudah digunakan, Mudah 30%, Cukup mudah, 
10%  cukup mudah. 
4. Sekitar 70 % menyatakan bahwa sagat tertarik setelah menggunakan 













Berdasarkan hasil penelitian yang telah dilakukan maka dapat disimpulkan 
sebagai berikut : 
1. Rancang bangun timbangan otomatis pensortir udang windu telah 
berhasil dirancang dan dibuat dengan menggunakan mikrokontroller 
Arduino Uno dengan sensor berat (load cell) sesuai dengan apa yang 
diharapkan. Alat dapat mempermudah perusahaan dalam proses 
pensortiran udang, alat ini juga dapat manyeleksi dengan keakuratan 
tinggi dengan menggunakan satuan per g,dan dapat melakukan reset 
jika ada jenis  udang baru dengan berat yang berbeda.  Hasil pengujian 
sensor berat (load cell)  menunjukkan terdapat error atau selisih antara 
berat yang dihasilkan timbangan, hal ini disebabkan keterlabatan motor 
servo menutup pada saat beban yang diletakkan ke sensor load cell. 
Adapun persentasi presentase error mencapai 1% dari seluruh 
pengujian.   
2. Udang yang memiliki berat yang berbeda akan ditempatkan ke wadah 
sesuai dengan hasil pengukuran massa udang, dimana penyeleksian 






B. Saran  
Adapun saran yang dapat disampaikan peneliti sebagai berikut : 
1. Untuk hasil maksimum, sebaiknya mamatenkan alas timbangan load 
cell.  
2. Untuk mempercepat proses penyeleksian maka di perlukan motor 
servo yang dapat berputar secara cepat untuk membuka dan menutup 
pintu 1 dan 2 sesuai dengan kondisi. 
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